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要 日
近年、家庭や公共施設などで人間と同居する人間共生型ロボットの研究が盛んに行われている。
こういったロボットは、人と近い距離で長時間活動するという特徴を持つため、人と安定したイ
ンタラクションを行うには安全性だけでなく、人間に対して親和的な印象をあたえることが重要
になる。そこで、本研究では人に安心や愛着を感じさせる効果や、生活の中に自然に存在すると
いう特徴をもつ 「ぬいぐるみ」に着日した。しかし、現在研究や販売されているぬいぐるみの外
見を持つロボットはプラスチックのような硬い材料で作られたケースに駆動装置を収め、そのケ
ースを毛皮で覆うという構造になっている。そのため、人が物理的接触をした時、毛皮の下にあ
る駆動装置の硬さや、モータおよびギアによる振動といった機械的な触感を感じてしまいロボッ
トに対する嫌悪や恐怖感を抱いてしまう恐れがある。
そこで本研究では、人間共生型ロボットの一つの形として、人に機械的な触感を与えないぬい
ぐるみロボットの開発を目的とし、これを達成するための機構や人からの接触を検出するための
カセンサを構築した。本研究で提案するぬいぐるみロボットは、ぬいぐるみ特有の芯のない柔ら
かさを実現するために、糸駆動を用いると同時に、アクチュエータや回路などの硬い要素を体幹
部集約した。さらに、可動部の柔らかさを阻害しないカセンサを使用し人からの接触を検知する
こととした。本研究で提案する構造では、綿やスポンジのヒステリシスの影響が考えられるため、
動作繰り返し精度の検証を行った。また、製作したカセンサが人からの接触を検知するのに十分
な出力が得られるか検証を行った。さらに、病院にて提案する柔らかいぬいぐるみロボットと一
般的な硬いロボットの比較を行い、ロボットが人に対して能動的に物理的接触をする際に、この
ロボットの触感の違いがロボットに対しての印象や継続的なインタラクションの誘発に影響を与
えるかについて調査を行った。
これらの評価から、今後本研究で提案するぬいぐるみロボットが人と関わっていく上で必要と
なる機能や改善点を得ることができた。今後、このぬいぐるみロボットが人を精神的に支える家
族の一員として人に認められ家庭や病院などで活躍できるようなペットロボットやェンタテイメ
ントロボットにしていきたい。
